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This project investigates the robust 
tracking control problem of perturbed 
systems. We propose a controller 
design such that the closed-loop 
system is internally stable and is able 
to asymptotically track step input, in 
the presence of plant perturbation and 
controller realization error. With a 
proper choice of internal models, we 
apply a newly developed µ synthesis 
method to solve the controller design 
problem. 
 








 Nevanlinna-Pick 內插方法[1,2]是研究 
此問題的一種頻域技巧,然而這種方法經 
常設計出甚高階的控制器。而在時域的解 






為典型的 ∞H 控制。不同的是,Abedor 等人 

































步驟 1: 將圖一轉換為圖二之∆ -P-K 架構。 
 
步驟 2: 將圖二之廣義受控體轉換至 s′- 
domain,其中 α+=′ ss , 0fα ,計算
∞H 控制器。再轉換回 s -domain,得 
)(1 sK ,計算 ∞= ),( 1KPFg l 。 
 




































































(亦即設定初始 IHHW =+= * ) 
 
3.5 由 LMIs (1)-(4)計算初始
( P , hP , MP )  
 
步驟 4: 固定控制器 1K , 尋找新的 








BA 及( P , hP )) 
 
4.1 固定 (P , hP ). 利用二分法增加γ 直
















BA  利用二分法增加γ 直
到  LMIs (1) 及 (2)之( P , hP )接近無解 
 
4.3 重覆執行步驟 4.1 及 4.2 直到γ  無
法大幅增加 
 








1K  (交替搜尋Q及 (P , MP )) 
 
將 LMIs (1)及 (3)中的 1212 ,,, DCBA ,及 
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5.2  固定Q利用二分法增加γ 直到  
LMIs (1), (3)及(4)之(P , MP )接近無解 
 
5.3 重覆執行步驟 5.1 及 5.2 直到γ  無
法大幅增加 
 






























以及 =µγ 0.10582 
選擇擾動
1
05.0)(0 +=∆ ss , 2
05.0)(1 +=∆ ss , 
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圖二  ∆ -P-K 架構                      圖三 追蹤誤差時間圖 
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